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1) Shrnut´ı pra´ce
Tato pra´ce je zameˇrˇena na pla´novac´ı a zkracovac´ı algoritmus produkuj´ıc´ı hladke´ trajektorie pro roje
vza´jemneˇ kooperuj´ıc´ıch bezpilotn´ıch helikopte´r podle´haj´ıc´ıch omezen´ım na vza´jemne´ vzda´lenosti a kolize
s prˇeka´zˇkami. U´kolem helikopte´r je nale´zt cestu prostrˇed´ım s prˇeka´zˇkami a monitorovat c´ılovou oblast
pomoc´ı zabudovany´ch kamer. Algoritmus generuje trajektorii v prostrˇed´ı s prˇeka´zˇkami pouzˇit´ım variace
rapidneˇ rostouc´ıho na´hodne´ho stromu. Pro vyhlazen´ı trajektorie na n´ı algoritmus opakovaneˇ vyb´ıra´ dva
body a snazˇ´ı se nahradit d´ıl mezi nimi kratsˇ´ı, splnitelnou trajektori´ı. Body trajektorie jsou na´sledneˇ
posouva´ny v jejich nejblizˇsˇ´ım okol´ı pro nalezen´ı loka´ln´ı nejkratsˇ´ı splnitelne´ trajektorie.
2) Mı´ra splneˇn´ı zada´n´ı
©X splneˇno
© s mensˇ´ımi vy´hradami
© s veˇtsˇ´ımi vy´hradami
© nesplneˇno
Zada´n´ı bylo splneˇno v plne´m rozsahu.














prˇehlednost pra´ce. Chyb´ı sekce
”
Problem Definition“.
Text je doplneˇn diagramy, sche´maty a printscreeny, ktere´ maj´ı ale na´sleduj´ıc´ı
nedostatky: dost obra´zk˚u nen´ı referencova´no z textu pra´ce, Matlab ko´d na
obra´zku 4.2 je bez komenta´rˇ˚u nesrozumitelny´, obra´zek 4.4 v˚ubec nen´ı popsa´n
v textu, v obra´zku 4.7 nen´ı zrˇejme´ co je p˚uvodn´ı a co je optimalizovana´
trajektorie, v grafu 5.1 chyb´ı jednotky.
Kapitola 4.1: Nen´ı jasna´ motivace k pojmenova´n´ı Cur, Prev a Newp. Krypticke´
indexy ur, rev a ewp nejsou vysveˇtleny. Rovnice (3) a (4) jsou nesrozumitelne´.
Je potrˇeba v´ıce detailn´ıho popisu v na´sleduj´ıc´ıch cˇa´stech pra´ce:
• Popis vyhlazovac´ıho algoritmu
• Implementace algoritmu, na jake´m stroji byl algoritmus testova´n
• Diskuze vyhodnocen´ı celkove´ funkcˇnosti vyhlazovac´ıho algoritmu (rych-
lost, kvalita trajektori´ı)
Z vy´sˇe uvedeny´ch d˚uvod˚u hodnot´ım veˇcnou a logickou u´rovenˇ textu jako
dostatecˇnou.






Pra´ce je velmi strucˇna´, ma´ pouze 18 stran, pra´ci by prospeˇl lepsˇ´ı popis algo-
ritmu a v´ıce diskuze ve vyhodnocen´ı algoritmu. V pra´ci se nacha´z´ı prˇeklepy
a typograficke´ chyby (naprˇ. prˇete´kaj´ıc´ı text v referenc´ıch). Kladneˇ hodnot´ım,
zˇe pra´ce je napsa´na anglicky´m jazykem na u´rovni umozˇnˇuj´ıc´ı pochopitelnost
textu. Proto forma´ln´ı u´rovenˇ pra´ce hodnot´ım jako uspokojivou.
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5) Pra´ce se zdroji
©X zcela v porˇa´dku
© s mensˇ´ımi vy´hradami
© s veˇtsˇ´ımi vy´hradami
© nevyhovuj´ıc´ı
K citacˇn´ı etice nema´m vy´hrady, seznam referenc´ı respektuje citacˇn´ı kon-
vence.






Vy´sledky bakala´rˇske´ pra´ce by mohly by´t pouzˇitelne´ pro rea´lne´ nasazen´ı,
z textu pra´ce ale nen´ı jasne´, jak moc k tomu chyb´ı. U prˇilozˇeny´ch zdro-
jovy´ch ko´d˚u chyb´ı dokumentace a komenta´rˇe, to velmi snizˇuje cˇitelnost ko´du
a zvysˇuje riziko chyb v budoucnu.
7) Ota´zky k pra´ci
1. Jakou slozˇitost ma´ vyhlazovac´ı algoritmus?
2. Jaka´ je pr˚umeˇrna´ doba beˇhu algoritmu na vyhlazen´ı trajektori´ı?
3. Jaky´ vliv ma´ vyhlazova´n´ı na de´lku trajektorie?
4. Co je potrˇeba jesˇteˇ udeˇlat, aby byl algoritmus nasaditelny´ na rea´lny´ch stroj´ıch?
8) Celkove´ hodnocen´ı
Autor proka´zal schopnost aplikovat tv˚urcˇ´ı inzˇeny´ske´ mysˇlen´ı na implementaci vyhlazovac´ıho algoritmu
pro trajektorie skupiny mikrokopte´r a prove´st vsˇechny fa´ze od u´vodn´ı resˇersˇe algoritmu˚ azˇ po za´kladn´ı
vyhodnocen´ı pomoc´ı simula´toru. Autor splnil vsˇechny body zada´n´ı.
Zejme´na vzhledem k nedostatk˚um ve veˇcne´ a logicke´ u´rovni textu a strucˇnosti pra´ce, prˇedlozˇenou ba-
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